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DMUaur I commando 6lectrlque. D comprend un moteur 
alectriqua 1« assodd A tin rdducteur de vftesse 2 qui entratne 
m cime 17. provoquant b deformation du parafl^logrammQ 
oonstitud pv les bras 11 et 1Z ce qui entratne la transbtion 
<hi guido chafhe 4 requis poor lo ctangement de vitesse. Ijb 
oootrOlo du d^acement est r^aDs^ par un potenttom^tre 
solidaipa da la cama 17«- <|ui est pl8c6 dans una botide 
dassaivissement 
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La prrsente invention concerne lea d^rallleure tela qu'ilfi 
8ont utilises sur lea cycles » que ce soit du cot^ p^daller ou du cSt^ 
roue I lb re. 

On connatt actuellement une multitude de dlaposltifs pour 
r^allser cette fonctlon* qui dans leur diversity « ont tous en coinonin le 
fait d'etre actlonn^ dlrectement par une force appllqu^e par le cycllste 
et dont la transmission s*effectue g^niralement par un cSble.* 

Ces dlsposltlfs ont en coonnm le d^.faut de n^cessltCrune 
certaine adrease de la part du cydiste qui dolt blen "sentlr" le 
passage des vitesses, afin d*^lter le grognement caractirlstlque qui 
r^sulte d*un guide chalne nal posltionnS. 

Le dlsposltlf sulvant 1* Invention §vlte ces inconvenient s, 
pulsqu*il rend automatlque et parfaltement reproductible* les operations 
de changement de vltesse. 

■ 

L' invention a pour objet un dlsposltlf penaettant de changer 
le rapport de nultlpllcatlon ou de d^multiplicatlon dans une 
transmission 3 chalne et notamoient sur lea cyclea oil 11 eat couramment 
appel^ *'d^rallleur"» caract^rls^ en ce que la commando du d^placement 
des organea qui guldent la chaine dans le but de pouaaer celle*cl d'un 
pignon d un autret eat obtenu d partlr d'un moteur €Iectrlque. 

Selon une autre caract^riatlque, 11 comporte : 

<- un r^ducteur de vltesse plac^ en sortie du moteur 

■ 

#lectrlque. 

- des moyens m^caniques permettant de convertlr le mouvement 
de rotation exerce par le moteur en aortie du r^ducteurt en un mouvement 
de translation du guide chalne. 
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- des moyend ^lectron^canlques pentettant de reperer 
dlrectement ou Indirectementt le dcplacemeat r^^alls^ par le guide 
chaine* 

- des moyens clectrlques ou Slectroniques, convenables pour 
aasurer la comaande du moceur d partlr d'ua ordre donn^ par le cydlste. 

- une pile ou une batterie rechargeable pour foumlr I'^nergle 
n^cessaire au fonctlonnemenC du mo tear. 

Selon une autre caracteristiquet les moyens nicanlques de 
tranalatlon aont conatituSa d*un vis noblle aolldalre du r^ducteor se 
vlsaant dans un Scrou fixe et des moyens convenables pour empecher la 
rotation du notor^ducteur qui eat solldalre en translation du guide 
chalne. 

Selon une autre caractSri8tique« les noyens m§canique8 de 
translation comprennent : 

- an bras solidaire d*une roue creuae, entraine en rotation 
autour du point Oz au moyen d*une vis sans fin. 

- une plaque support fixe. 

- un bras formant parall^logramme avec le bras pr^cSdent. 

- un support mobile, solidaire en translation du guide chaine* 

Selon une autre caractcristiquet la deformation de parall^^.lo* 
granme Ol, 02, 03» 04, form^ par les deux bras sus-d^slgn£s» de laquelle 
results le mouvement de translation recherche, est obtenu par une cane 
entralnle par le moteur et qui repousse un galet ; le mouvement de 
retour <^tant assure par au moins un ressort. 
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Selon one autre caracCSristlqiie, la deformation dudlt parall^- 
lograonre r^^eulte de 1' effort exerc€ ear ledlt galet par me cSmc 3 
double effet. 

Selon une autre caractSrlstlque^ Ics voyms permettant de 
5 rep€rer le d€placemcnt aont constltaSa par m potentiomdtre ^ rotation 
ou a translation, dont le mouvenent est U§ m€c8nl<iueaent au deplacement 
du guide cbalne, lul-me«e dg termini par un autre potentlomStre de 
consigne conmandg par I'utlllsateur et des noyens convenables de 
coofliande du noteur, pour aeservlr le dgplaccaent du guide chalne S celul 
10 du potentlonStre de consigne. 

Selon une autre caractfirlstlque le dlsposltlf sulvant 
1* Invention comprend : 

- un codeur angulalre entratnS par le moteur 

- un clavier permettant le cboix de la vltease 
15 «- une neraolre 

- un conpteur attaqufi pax le codeur 

- un conparateur 

_ des moyens convenables pour la comnande du soteur 

Selon une autre caractfirlstl^e le noteur est du type "paa a 

■ 

20 pas" . 

Selon une autre caract^rlstlque le dlsposltlf comporte : 

« 

- line came a bosses, ou H encoches, drculalre ou 
h*' llcoldale. 

- un mlnlrupteur s'appuyant sur ladlte cSme ct dont le contact 
25 8*ouvre dSs que la position de ladlte came correspond ^ une vltesse 

donn^e. 
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- un connautateur qui tient lieu de levler de changement de 

Vitesse. 

- des contacts de fin de course 

Selon une autre caract^.rlstiquei ladite caioe comporte un 
codeur B. C« D. par exefaple» qui comxaande un affichage 7 segments ou 
autre* indlquant la vitesse utllls6e. 

Selon une autre caract^ristique le potent lometre mesurant le 
dSpIacement du guide chatne, est rSalisS sous £ome d^un circuit 
Imprliii&t ^ un tour ou» grace d un guldage du curseurt sulvant une 
trajectolre h^licoldale oultitours. 

Les caract6rlstiques de 1* invention ressortiront mleux de la 
description qui va suivre. donn^e en r^f^rence aaSc desslns annexis dans 
lesqoels ; 

la figure 1« repr^sente un d^railleur sous fonae d'un sch^ 
synoptlqne. 

- la figure 2» represents un n^canisme de d^placement obtenu par un 
aystl^ne vis» £crou« 

- -y^ f<gtir<» ^, r<>priga<»nf e tin rngpgniRHie ifo d^placement ^ dAfonoation de 



parall^logramme obtenu par un enseoible vis sans fin - roue creuse. 

- la figure 4, repr^sente un n^canisne de d^placement d d^fonnation de 
parall^lograiaine obtenu par came, galet. et ressort de rappel. 

- la figure St repr^sente le detail d*une commande par cSme ^ double 
effet (sans ressort de rappel^. 

- la figure 6, reprf.sente le schema de principe d'un asservisacnent 
utilisant des potientiom^tres* 
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- le figure 7, reprftsente le sch'^oa de prlncipe d'une coinnande aunlrique 
du moteur utlllsant un codeur digital. 

- la figure 8. reprSsente sch^naCiquement le circuit d'uae coamande d 
came. 

Sulvant un premier mode pr^ferS de realisation de 1* Invention, 
dbnne Icl fi tltre pureAienC Indlcatlf et, blen entendu, nullement 
limltatlf • le d^placement du guide cbafne (4) est obtenu au moyen du 
syst^mede translation vis - 6crou (8) (9), repr^senti sur la figure 2« 
dont la connande est reallsSe par un asservlssement d potent lom^tres tel 
que celul sch^matls^ sur la figure 6. 

L'^crou (9) est solldalre du cadre du vSlo. 11 comprend un 
al^sage fllet^ dont le pas est de quelques millimetres. Dans certains 
cas* 11 peut Stre avantageux d*utlllser un pas Sgal d l*espacement des 
plgnona. Le filet peut etre carr^ ou trapesoidal* mals U peut igalement 
recevolr un systSne comme sous le non de %ls d bllle"* 

La vis (Sy est solldalre de l*axe de sortie du r^ducteur (2^. 
lul-meme flx^ sur le moteur l^leetrlque fl> et sur le bras 08^ qui 
encralne le guide chatne f4K Pour empecber que cet ensemble ne toume 
autour de son axeA^ une tlge flO^ solldalre de ^9^ gllsse dans un trou 
an^nago dans le bras ^381, 

De ceCte facon» d^s que l*oa allmente le moteur ^lectrlque qui 
est du type "moteur H courant contlnu*', la vis ^8>, en se vlssant ou se 
dovissant dans I'ecrou (9) » provoque une translation de 1* ensemble (!)» 
(2), ^38) et (4*^, qui est tangente d l*axeA. 

Alnsl* en allmentant le moteur (1), on provoque le deplacement 
du guide chatne (4) qui assure le changement de vltesse. Le sens du 
deplacement dependant de la polar lt6 appllquce au moteur* 
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Blen entendu les vSmea r^sultats auralent pu etre obtenus en 
Inversant le role de la vis et de I'Scrou (vis fixe et $croa soblle) et 
en adoptaat un autre aystene aatlrotatlon» par exemple un foarreau 
cannelS (39) aolldalre da r^ducteur (2) gllsaant sur l^exterieur de 
l*6crou (9). 

m 

m 

Un soufflet (40) aaaure l*€tanchStt^ du ayateme. 

.Le controle du d^plaeement du bras (38) s'effectue au ooyea du 
potentloffl^.tre (21) qui eat flxi aur la via (8> et dont la piste est 
h^llcoldale. dans le cas d'un paa fin qui nCceaalte plusleura tour de vis 
pour parcourlr toutea lee vlteasea. SI le paa est assez grand, le 
potent lon^tre (21) peut avoir une alaple piste elrculalre. 

La commande du changeaent de viteaae s'effectue par le 
cycllate en actlonnant une manette qui entralne le potentlon^tre de 
consigns (22). (hie grille (41^ pemet d^lmposer des valeurs discretes 
correapondant d dea valeurs de (22) convenables. Sulvant une variants* 
le potentlomStre (22) est renplac^ par one s^rle de resistances et un 
contacteur rotatlf ou autre. 

Pour asservlr la poaltlon du pote ntlomfetre (21 ) d celle 
af f Ich^e aur le potentloro^tre de conalgne (22) ou utlllae un 
aaaervlaaement classlque sch^matlsS sur la figure (6). L'anpllflcateor 
(23) conn&ande le noteur (1). Une particularity du systSne consists en 
I'emplol d*un Interrupteur (27) qui n*allnente 1* ensemble du circuit » 
grace a un syst^me de temporlsatlon convenable. que pendant la dur^e 
d'un.changement de vltesse. L* Interrupteur 27 est actlonne, par exe&ple. 
par le laouveinent de gllssenent du potentlom^tre (22) qui r^sulte de 
I'actlon sur la manette pour la dSgager de la grille (41). 

Le circuit de tenporlsatlon (43) peut avantageusement 
conprendre un, ou plusleurs transistors MOS. 
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Suivant im deuxi^me mode pr€£?-rf de r^aliaatlon de 1* Invention 
sch^matis^e anr les figures 3 et 8, le d^placement da galde chatne (4) 
et de son pallet support (15) s'effectue par d^^formatlon dn 
parall^^logramme constltu? par les brae fill et ^12), autoor des 4 axes 
5 Oli O2, 03 et 04. Cette deformation est proivo<iu^e par le couple exercf 
aur le bras (ID par la roue creuse (13^ dont 11 est solldalre. Cclle-cl 
est sollldtfic en rotation par la via sans fin (14) qui est nontSe sur 
I'atbre de sortie du rgducteur (2); Alnsl le moteur ^1) provoque le 
dSplacenent de translation du guide chaine (4^. Le contrdle de ce 
mouveoent, qui doit, blcn entendu e'arreter dans des positions prCdses 
correspondent I cheque vltesse, est contrdlfi par une came (33"^ 
solldaire du nouvcnent de (4). Celle-cl pent etre pXace^e* par exemple, 
sur I'axe de sortie du rSducteur (2). A la p^rlphSrle de la came (33) 
on trouve un certain noinbre d'encoches ou de bosses qui aglasent sur un 
15 mlnlrupteur (34) de sorte que les contacts de celul-d qui sont plac6s 
en s^rie avec le boblnage du moteur, s'ouvrent au passage d*un bosse ou 
d*une encoche. 

La figure 8 reprCeente le scligoa Clectrlque du syst^w de 
comnande. Le levler de vltesse ^44) peut etre manoeuvre suivant deux 

m 

20 Bouvements. Suivant un mouvement osclUant Ml. 11 pevt prendre deux 

positions qui lul sont impos^ea par l^lnverseur blpolalre (35) que I'oix 
deslgnera par "montfie" ou "descente". Suivant un nouveaent M2; de 
gllssement du levler (44) sur sa tlge support (47), ledlt levler peut 
actlonner le mlnlrupteur I contact non malntenu (46) • 

25 Pour changer une vltesse, I'opfiratcur devra choislr le sens du 

changement •^montl^c" ou "descente" et done placer (35) en bonne position, 
puis par une Impulsion brftve d*enfoncement de 1* extremity du levler de 
Vitesse (44>, donner I'ordre du changement de vltesse qui s'effcctuera 
&]ors automatiquement comme nous allons le voir : 
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double Inverscor f35^ flace la polarlt^ de I'allaentation VA 
VB ce qui va determiner le sens de rotation du noteur O). D^s qo'une 
pouaa^e eat appliqu^e ^ (44). le contact *' travail" du nlnirupteur (46> se 
fennet ce qui allnente le noteur via le contact repos du lolnlrupteur 
f34). D^ft que la c3ae f33) a Ug^renent toum^ le contact f34) paeae en 
poaltlon "^travail** (12*^, ce qui allmente le isoteur Josqu*^ ce que se 
pr^aente la prochalne encoche oik le notour a'arretera. 

Lea contacta de fin de course (36) et (37)9 qui ahuntent dea 
dlodea plac^ea tSte-l>Sche, s'ouvrent d^a que le nouvenent dSpasae lea 
llmltea d'un fonctlonnenent normal. Cecl Interdit de pooraulvre un 
mouvement dana le mauvala sena. 

L'afflchage dea vlteaaea peut a*e££ect;uer au moyen d*un codeur 
BCD (48) actlonn^ par dea platea solldalrea de la came (33) et agleaant 
aur on d^codeur - af f Icheor 7 aegmenta (49) • 

Sttlvant un troleSne mode pr^f^r^ de r^allaatlon de 1* Invention 

8ch^Biatla6e aur la figure 4. la deformation du parall61ogranme pr€c2dent 

Ol, 03 et 04) eat obteaue au moyen d*nne came (17) solldalre de 

l*arbre de aortle du r£ducteur (2), lequel est lui-^siSme aolldalre da 
■ 

braa (11) • Dana aon mouvenent de rotation la came (17) pouaae le galet 
(18) qui eet aolldalre du bras (11) • ce qui dSforme le parallSlogramme 
et realise le' mouvement de tranalatlon da guide chaine (4). On reaaort 
de rappel (19) malntlent en permanence le galet (18) plaqu€ aur la came 
(17) • tandla que lea moyena de rep^^rage de la poaltlon (potentlom^tre ou 
cSme d en^ochest non repr^eentes aur la figure sonc flx^s sur la face 
lat^raie de la came (17). 
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Suivant un quatrl^me mode pr@f€r^ de realisation de 
1 * invent J oa» on utilise pour la deformation du parall^logramme une cSme 
<20^ ^ double effete, c'est-^-dire agissant aur le galet (IS^ dana lea 
deux sens, conme on peut le voir aur la figure 5« Ceci permet d*^lter 
le ressort de rappel (19) decrit pr^c^demment et done de dlminuer 
l*6nergle n^ceasaire pour r^aliaer un changement de Vitesse* Sur la face 
opposf*e au galet ^18) la came (20) cooporte un circuit imprim'^ sur 
lequel frotcent lea contacts (31), (32), (33), (34) et ^33>. 

Le contact 31 sert 3 1* auto-alimentation du noteur. II 
rencontre des interruptions p^rlodlcfues Fl, F2 du culvre du circuit 
imprint qui correspondent auac positions requises pour les diffSrentes 
vltesses. Les contacts (32), (33) et (34) permectent le codage B, C, D, 
deatinc n indiquer sur l^afficbage 7 aegnenta, en permanence la Vitesse 
engagee. 

Enfin le contact (33) qui touche en permanence la lame de 
culvre, est le comflnin« 

Suivant un clnquldme mode pr6f€r( de realisation de 
1' Invention, schematise sur la figure 7, le moteur entralne un codeur 
angulaire (27) qui constitue le moyen permettant de rep^rer la position 
du guide chatne. Ce codeur peut etre du type **absolu** ou "incremental**. 
Dans le premier cas, on utilise un compteur dScompteur (30) qui fait en 
permanence le bllan des dSplacementa dans un sens et dana 1* autre de 
telle sorte que le contenu du compteur indique effectivement la position 
du guide chatne <4) • Un clavier (28) permet au cycliate de choieir sa 
Vitesse. La sortie de ce clavier adresse une nigmolre morte (29) qui 
fournit la consigns num6rique du d^placement d r^aliser. Un comparateur 
(31) calcule l*pcart entre la position donn^e par (30) et la consigne. 
L'ecart, aprds amplification par (32) sert i actionner le moteur. On 
rrallse ainsi une boucle d'asservlssement num€rique. 
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Sulvant an sixl^iae mode prefore de realisation de l'invention» 
le moteur est du tjpe ''pas <^ pas*^ et ^ chaque changement de vlteese, 
on Itti envoie un double train d* impulsions dont le d^phasage relatif 
controle le sens de rotation dn motenr suivant tine technique maintenant 
* .5 bien connue. On peut soit envoyer syat^matiquement le meme nombre 

d* impulsions pour chaque changenent de vitasse et c'est la cane (17) ou 
^20) qui corrige ^ventuellement la non linSarit6 du d^placement comme 
c*est le cas dans lee syst^mes ^ parallelogramme* Le probl^me ne ae pose 
pas dans le cas des syst^mes ^ viSf soit noduler le nombre d* impulsions 
10 en fonction de la transition de vitesse ^ rialiser de facon d rattraper 
les §ventuels defauts de lin^arit^ de la m^canique. 
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REVERDTCATIORS 



1^1 - Dlapositlf permectanc de changer le rapport de 
mulclplicatlon ou de demultlpllcatlon .dans one transmission d chalne 
utllisable notaomient sur lea cycles ch 11 est coannincinent appel^ 
d<'*ralllenr"a caractSrlse en ce que la comnande du d^placement des 
5 organes (A) 9 qui gnldent la chalne dans le but de pousser celle-cl d*un 
plgnon 3 un autre, est obtenu ft partlr d'un notenr l^lectrlque (!)• 

2*) - Dlapositlf sulvant la revendlcatlon 1. caract^.rlsS en 
ce qu'll comporte : 

- un rSducteur de vltesae (2) plac6 en sortie dn moteur §lectrlque (1). 
10 - des moyens m^canlques (3) pemettant de convert Ir le nouvement de 

rotation exerc^ par le moteur en sortie du r^ducteur (2) , en un 
mouvement de translation du guide chains C4)* 

- des noyens ^ lectromficanlquee^ (3) pemettant de rep€rer» dlrectement ou 
Indlrectenent* le dSplacement rlallsS par le guide chafne (4)« 

« 

15 - des moyens €lectrlques on €lectronlques» convenables pour assurer la 
comnande du noteur (1)« & partlr d'un ordre donn£ par le cydiste. 

- une pile ou une batterle rechargctable pour foumlr l^^nergle 
n^cessalre au fonctlonnement du moteur. 

3**} - Dlsposltlf sulvant la revendlcatlon 2, caractSrlsS en ce 
20 que les noyens m^canlques de translation (3) sunt constltu^.s d*une vis 
mobile (B) solldalre du rSducteur (2)» se vlsaant dans un £crou fixe ^9) 
et de moyens (10) convenables pour empScher la rotation du motorSducteur 
et ^2) qui est solldalre en translation du guide chaine ^4). 

4*1 - Dlsposltlf sulvant la revendlcatlon 2, caractSrls^ en ce 
que les moyens mf^canlques de translation f3^ comprennent : 



• • • / • • • 
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_ un bras ni^*t solidaire d'vne roue crease 03)* entralnee en rotation 
autour du point 02» par le motor^ducteur fH, ^2>, au noyen d*ime via 

jians fin Q4)« 
• une plaque support fixe ^16^. 
5 - un bras (12) » fomant parall^logranme avee le bras ^11). 

- un support nobile ^15^* solidalre eo translation du guide chaine ^4)* ' 

5*) - Dlsposltlf suivant la revendication 4» caract^-riar en ce 
que la d^fonoatlon du parallelograame 01 , 02, 03, 03» form^ par lea bras 
(11) et fl2) de laquelle r^f suite le mouvenent de translation recherche 
10 et obtenu par une came 17» entralnce par le moteur (1^ et qui repousse 
un galet (18) ; le nouvement de retour ^tant assure par au nolns un 
reasort (19) • 

6**X - Dlsposltlf suivant la revendication 4» caract^rlsS en ce 
que la deforaation dudlt parall^-logramme x^sulte de 1* effort ezercf aur 
15 ledlt galet (18) par une came 20 i double effet. 

7*> - Dlsposltlf suivant l*une quelconque des revendlcatlons 
de 1 A 6» caract6rls^ en ce que les moyens (5) permettant de rep^rer le 
d^placenent. sont constituSs par un potentlon^tre d rotation ou 
translation (21) » dont le nouvement est 11€ mecaniqueoent au d^placement 
20 du guide chalne ^4), lul-flieiae d(! termini par un autre potentloB<ltre ^22) 
coamand^ par I'utlllsateur et des noyens ^23), (24), (25^, ^26) » ^27), 
convenables de conznande du moteur, pour aseervlr le d^placement du guide 
chatne (4) 9 celul du potentlomStre de conalgne (22). 

8*) - Pispositif suivant l*une quelconque des revendlcatlons 
25 de 1 p- 6, caractcrls^. en ce qu*ll comprend ; 

- un codeur angulaire (27) entratn^ par le ipoteur (1) 

- un clavier (28) pcnnettant le choix de la vitesse 

- une mr:moire (29) 

- un conpteur '30^ attaqu^ par le codeur (27) 
10 * un comparateur (3P 

- des moyenn ^32^ convenables pour la comande du moteur (1) 

• • m i • • • 
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- Dlspositlf sulvant l*une quelconque des reveadlcatloDS 
de 1 9 6» caract^ris^ en ce que le noteur (1) est du type paa 3 pas. 

10**) - Dlsposiclf autvant l*ime quelconque dea revendicatlons 
de 1 il 6« caract^ria^ en ce qu*ll comporte ; 

« 

une cane d bosaea ou H encochea (33), circulalre ou h^licoidale. 
un mlnlrupteur (34) a'appuyant sur ladlte came et dont le contact 
a*ouvre d^a que la position de la cSme (33) correspond I une vltesse 
doanc^e 

un conmutateur (35) qui tlent lieu de levier de changement de Vitesse 
dea contacts fin de course (36) et (37). 

11"*) - Diapositif suivant la revendication 10, caractSrisC en 
ce que la cSzne (33) comporte un codeur B» C. D« par ezemple. qui 
conaande un affichage 7 aegments ou autre* Indiquant la vltesse 
utilisee. 

■ 

12"*) - Dlspositlf suivant la revendication 7» caractfiria^ en 
15 ce que le potentlomStre (21) mesurant le dSplacenent du guide chalne 

(4), eat r^alis^ aous forme de circuit lmprinS» H un tour ou, gr&ce d un 
guidage du curseur, suivant une trajectoire hSlicoXdale multitours. 




« 



PI ^-3. 258707^ 




PI 3.3 



2587079 




DERWENT-ACC-NO : 1987-110572 
COPYRIGHT 1999 DERWENT INFORMATION LTD 

TITLE: Automatic derail leur cycle gear change device - uses 
electric motor 

actuated by cyclist and controlled by feedback from gears 
TIX: 

Automatic derail leur cycle gear change device - uses electric 
motor actuated by 

cyclist and controlled by feedback from gears 
ABTX: 

The derailleur -type gear has an arm which guides . the chain from 
'one pinion to 

another under the control of an electric motor . Pref . a speed 
reducer on the 

output of the motor has its rotary motion mechanically converted 
e,g, by a 

screw and nut to a translational motion under electromechanical 
control . 

TTX: 

AUTOMATIC DERAILLEUR CYCLE GEAR CHANGE DEVICE ELECTRIC MOTOR 
ACTUATE CYCLE 
CONTROL FEEDBACK GEAR 



